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(57) Abstract: The invention relates 
to a system for the stereoscopic 
viewing of real-time images. The 
inventive system displays a real image 
obtained from means of capturing 
images at the moment they are 
generated with a simple and very 
effective three-dimensional vision 
effect which enables the observer to 
perform tine, precise movements with 
suitable volume, distance and depth 
petception. 

(57) Resumen: La prcscnlc invcncion 
estd rclacionada con un sislcma dc 
visi6n estcrcoscopica dc imSgcncs en 
tiempo real que muestra una imagen 
real obtenida a partir d medios de 
captacion de imagenes en el momento 
que estas se generan con un efeclo de 
vision tridimensional sencillo y muy 
eficiente que permite al observador 
realii^ movimienios tinos y precisos. 
con una adecuada percepci6n de 
volumen, distancia y profundidad. 
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"SiSTEMA DE VISION EST|ERE0SC6PICA DE IMAGENES EN TIEMPO REAL" 

CAMPO DE LA JNVENGION 

5 - La present© invenci6n esta relacionacja con la tecnica de visy^lizacidn de 

imagenes tridimensionales, y mas particulamr]ente esta relacionpda con un sist^ma de 
visi6ri estereoscopica de imagenes en tiempo real. . 

ANTECEDENTES DE LA INVENCION 

10 

TantO en el campo m6dieo como en ciertds aplicaciones industriales, ,es 
conveniente visualizar estereoscopicamente imagenes obtenidas ppr diversos medics. 
Tal es ^1 caso de la endoscopfa^ que se Mtiliza par^ inspeccionar y manipular estructucas 
de interns en sitios que no son accesibles per otros medios, o que su acceso implique ta 

15 posibilidad fie causar dafio a 16s pac(entes en el caso de su ^plicacion medica. . 

En el campo medico, el principal interns es el de reducir el trauma a los 
paci^ntes. facllitar los cuidados postoperatorios y reducir- el tiempo de e^tancia 
intrahQspitalario con mejores resultados quirurgicos. A esto se le llama Cir^gia de 
Invasidn Minima (GIM) y se ha desarrollado practlcamente en todas las especialidades 

20 m6dico-quinirgicas. 

Actualmentei los distintos sistemas de endoscopia son ampliamente 
utilizados en neurocirugia en las llartiadas "cirugias cerebrales asistidas por endoscopia" 
y en las tecnicas de invasion mfnirtia, debido a que aportan una major llulninacion del 
campo quirurgico a! ser posible iiurninar y visualizar sjtios del campo quirurgico en donde 

25 la luz recta de las l^mpara? del 'quir6fano o del microscopic quirurgico no tiene acceso; 
con el desarrollo actual en el diseno del instrumental para la endoscopia en todas su$ 
variedades, es p6sible realizar t§6nteas quinSrgicas completes al contar con instrumen^os 
de Qorte, coagulaci6n, vaporizdcl6n de tumores, de lavado, de perfpradon, disecci6n por 
medio de radjofrecuencia; ISser e Instmmentos para guisi y orientacidn, 

30 En los procedimientos de CIM, se introducen instrumentos a! cuerpo a 

traves' de pequefias IncisiQnes o por cahulaclon percutdnea para Id realizacidn de 
procedimientos quirurgicds, obviando la necesidad de realiz^r las lar^as incisiones 
necesarias en los procedimientos^ quirurgico^ abiertos. Como se describe previamente» la 
viiualizacion es facilitada por medio del uso de instrumentbs especlales llamados 

35 endoscopies, l^paroscopios, neuroendoscopios, artroscopios y otras variedacjes 
relacionadas con la misma funcidn. los cu^ljes son convQnciohalmente instrumentos 
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tubulares rfgidos o flexibles que cOntienen uh slstema de lentes o de fibra optica, y en su 
parte proximal, un& pieza que permite una visl6n dlrecta monocular o la in§talaGi6n .de 
una cdmara de video. La pordon distal del instmrnento es introdudda a la regibn deseada 
y el ciruj^no puede observar el interior de cavidades corporales, ya sea por vision direqta 
en 61 rrtorjocula^' del endoscopic, o al ^er mostrada en un monitor de video. Usualmente 
estos instrumentos induyen una fuente de kiz para la iluminaci6n de la eavidad corporg^l. 

Conforme avanza la complejidad de los procedimientos que se pueden 
realizar por tecnicas de cirugia de invasion minima} cada vez es de mayor importdnd^ el 
tener una percepcion adecuada y una propor<il6n precisa de la distancia entre los objeto^ 
bajo visi6n directa, como ocurre en las cirugfas Wamada^ "a cielo abierto" &n las cualeael 
cirujano realiza el procedlmiento bajp vision directa conservando la vision estdreqscopica 
tridimensidnal/ Sin embargo; en los proGedimientos de CIWI en los cuales Se utiUzan 
sistemas de endoscopfa cbnvencionales, se plertie esta infonnacidn visual de la distailcia 
y profyndidad por s^r algunos- de estos sistemas para visldn monoculai* o para vis^6n 
bidimensional al mostrarse las imagenes 6n monitores de video, pantallas de cristal 
(iquido o plasma a pesar de la gran calidad de imagen que pueden llegar a mostrar ^stas 
dos ultimas. 

Por este inconveniente se haF\ desarrollado reclentemerlte vario3 sistemas 
de endoscopia en un intento de mejorar la calidad de la imagen y de proveer esta tan 
importante informacion de distancia y profundidad. Los principals sistemas (^e 
endoscopfa convendonal son lo6 sigulentes: 61 "lenscope" recto gporta una major 
resolueion optica e ilum(naci6n que el resto de los endoscopios; el mddelo Hopkins 
permite amplios angulos d^ visi6n, con una buena calidad de imagen. Su tamano puede 
ser de hasta 1 mm de diSmetro, permitiendo aurr reconocer las e^tructuras anat6micas-. El 
"Fiberscope" tiene la ventaja de que permite dirigir su punta. Tlene la desventaja de que 
al reducirse su tamafio defomia la imggen. Es- particularmente utIJ para- usa^se 
simultdneamente con el microscopic quinirgico para inspeccionar lois lugares donde la luz 
recta del microscopio no alcanza a pemiitir su adecuada visualizgcion. 

De los "VIdeoscopios y Stereovideoscopios", existen comercialmente 
estereoendoscopios de hasta 14 mm de didmetro que permiten una verdad^ra 
profundidad de campo estereosc(^pica del entorno qulrtirgico por medio de dos dllps 
fotosensibles en la pynta (Medical Dynamics, Inc. Engjewood, GO), lo que repres6nta t^na 
mejoria en cuanto a la seguridaid en la realizad6n de las disecciones y mo>4mlentos, en 
compar^cidn con el campo. mpnoscopieo que ofrece el lenscope y el fiberoscope, deb|do 
a que este modeto es capaz de ofrecer una sensadon de imagen tridimensional; sin 
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embargo, en el caso particular de la neurocirugla, estos estereoendoscopios tienen 
actualmente un di^metrq inaceptable para ser introducido a la cavidad cranegl. 

La^ prindpales llmitaclones actuates de la endoscopfa convehclonal son: 
1) Tien^ un alto: costo, 2) AI observ^rse la imagen eri i/n rnpnitor lejano al catfipo 
quirurgido, se interfiere oon la coo/dinaqibn "ojos-manos"; 3) Es bidimensional y el 
cirujano puede Itegar a perder la nocldn de las distancias 6ntre los objetos visualizados^ lo 
cuaj en ocasiones dificulta los procefdimientos y esta Iimltaci6n puede ilegar a ser la 
causa de las complic^ciones de los prooa^imientos endosc6picos. 4) Aotualmente se 
encuentra llmitedat como tdcnic^ quirCirgica unica, ps^ra procedimientos que exijan una 
grqn preeisidn para los movimlentos deMrtstrumenlaF quimrglca (ej^mplo: clipajp de 
an^urismas intracraneales). 

Uos neuroendoscopiOs tridimensiohales. en la actualidad tienen corpo 
inqonvenientes: 1) Algunos modelos tienen un diametro demasiado amplio como para ser 
Intrpducidos en cavidades corporales estrechas c?omo cavidades intracraneales, 2) 
Otros modelos recientes no ofrecon una Imogen real, sine una imagen del tipo "realiqiad 
virtual" muy distintas a la ahatomJa hum^na, o bien no la transmiten en tiempo real;, 3) 
Costo alto; 4) Usp de una tecnolPgia muy sofisticada; 5) Se requiere de un entrepamiento 
especial; 6) Baja calidad del efepto tridimensional; 

Los si^temas de Realldad Virtqgl (RV) de aplicaciori m6dico-quirurgica aiin 
se encuentfan-6n et^pa expertmentaK como prototipos o proyectos. Pueden §er 
clasificados como dlagn6$tlcos, diagnostico-terapeuticos, para rehabilitacidn, tutoriaies P 
de investigacion. Algunos pueden ser disenados y usados a distancia (telepresencja^ 
cirugia telerobPtica), para uso directo o simutedo. Cftros sistemas de RV pueden ser 
con0ctado$ en redes, pdra ser utilizados con guantes de f^V o visores de RV, incluyen^lo 
la denpmineida "endoscopia 3D", la cual se realiza mediante un sis^ema de video que 
jncluy^ anImaciPn 3-D y fotografi'as, los cuate? tienen el inconvenlente de no^er 
compatibles con los sistemas de halos rigidos como los de neurocirugia estereqtSctioa, 
de que aOn no se define su utilidad clfrtica, de que el procedimientb de po?t- 
procesamiento induce una variedad de enroreS slgr^ific^tivos con relacion al operador del 
siStema y de que las imageries que recibe el obserVador son el producto de un sisterpa 
de animaciPn simulada por computadora, slendo. por tanto, imAgenes artificiales muy 
distintas de la apari^ncia real de ia anatomfa del paciente a pesar del grado variably de 
expctitud que pyedan tPner. 

Algunos procedimientos de GiM demandan el trabajo eonstante qlel 
cirujano por varias horas, pecfodo durante ^| cual este se ve forzado a mantener la vista 
fija o adoptar posiciones ine6modas durante largos periodos de li6mpoi lo cual puede 
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llQgar a tnfluir en los resultados del procedirtiiento. Exjsten algunos dispositivos que 
hacen mas confortable para el cirujano la ejecueion de estos proc^dimientos, como el que 
Id imagen sea mostrada en un monitor de video en lugar de que seg por vision directa 
monocular en el- endoscopio. Recient^mente se ha desarrollado un sislema p^ra 

5 proyecciOn de' imagenes de video de colocacion cefdiica, en el cual el cirujano puede 
ob9ervar tanto las imagenes de endoscopla, como de microscopra qulriirgica y de los 
estudios de Imagen al solicitarlo verbalmente, con comodldad y con la gran ventaja, de 
que conserve la relacidn ''ojos-manos" logrando un control mas precise de ^us 
movimientos. Sin embargo, estos sistemas muestran las imagenes en forma 

10 bidlmensional, perdldndose la propord6n de-la distancia y profundidad de lo$ objetQs en 
el campo quirurgico. 

Como es poslble observar. hasta ahora no se ha logradd desarrollar gn 
sistema que permita visualizar imagenes obtenidas mediante los diverges instrumentos- 
que permita obtener una visualizacion estereoseopipa qua le permita al cirujano coordlqar 

15 adecuadamente las manos con lo que sgs ojos observan y tener una noclon de 
prqfundidad adecuada que le permita la reaiizacion de cirugias de alta precision en 
tiemp9 real, a pesar de que existen diversos sistemas que permiten obtener Imagenes 
estereoscdpicas. 

Porejemplo, lapatente-GB 784,919 se refierea una m.ejorfa realizada.en 
20 un sistema para vision estereo8c6pica, el cual utilize un par de imagenes: una Imagen 
invertida "a modo de espejo'- mientras que la otra imagen no se mpdifica. Para^obseryar 
las imagene3 simultaneamente el observador mira a trav^s de unos orificios colocadqs 
frente aun espejo a 46*^. El colocara las imagenes estereoscdpicas en un piano que^ no 
es horizontal, lo hace un fiistema poco practico porque al ser colocado en un dispositivo 
25 de fijacion cefaliea, no permite al cirujano tener una visi6n periferica. El mi$(no 
inconveniente es evidente en la patente GB 2,052,088; 645 296 y la GB 2,131.969, gsl 
como en la patente reglstrada con el numera GB 2,221,054-A que utilize dos angulps 
distintos, todos teniendo el comOn denomlnador de tener un espejo o superficie reflejante 
ubioado de manera coincidente a 1^ bisectriz de dicho dngulo. 
30 Por su parte la patente GB 2 312 966 A utilize un angulo de 180** entre las 

imdgenes. Sin embargo e\ dispositivo ahf descrito requiere las imagenes normal y en 
"espejb*^ generadas previamente, lo que Impide $u uso en imdgenes generadas en tiempo 
real. 

Por consecuencia de lo anterior, se ha busqado suprimir !os inconvenientes 
35 que pres.entan los sistemas de vision utilizados en la actuaiidad, tlesarrollando un Sistema 
de Vi3i6n estereosc6pica de imSgenes art tiempo real que. edemas de permitir obtener 
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imagenes iridimensionales de alta calidad, permita una adecu^da percepcion de 
volumen, distancia y profundidad entr^ los objetos observados, utilice los endoscopips 
convencionales de la prdctica im§dicoquirOrgica actudlets, permita af cirujano realizar 
movlmientos finos y preqisos aCii> en espacips muy- reducidos, al modfficar sotamente la 
forma en que son mostrados en dispositivos de video convencionales o por medio cle 
pantallas de cristal Kquido o plasmai y conserve la coordipacidn "ojos^manos" al ser 
mostradas las imagenes del camj^o quirurgico en sus disliotas vari^dades o de ios 
QStUdios de imagen de Ios pacietntes, por medio de un dispositivo de fijacion cefdlica^qu^ 
rrluestra Ia3 imagenes frente a Ios ojos del cirujano. 

QBJETQS DE LA INVENCION 

Teniendo en cuent^ Ios defectos de la tdcniba anterior, es un objeto de la 
presente invenci6n proveer un sistema de visi6n estereoscopica de imdgenes en tiempo 
real que permita obtener imagenes tridimensionales de alta calidad, y una adecuada 
percepcion de volumen, distancia y profundidad entre Ios pbjetos obs^rvados. 

Es otro objeto de la -presente invencion. proveer un sistema de vision 
estereoscopica de imagenes en tiempo real que permita utilizar Ios endoscopios 
convencionales en la practica m6dico-(i[ulrurgica actuaies, sin liacer ninguna modificaclpn 
a 6stos, y que permita al cirujano realizar movimieh,tos fines y precisos aun en espacios 
muy reducidos, al modificar solamente la fomna en que son mostrados en dispositivos de 
video convencionales o per medio de pantallas de cristal Ifquido o plasma. 

Es un objeta mas de la presente invencion; proveer un sistema de vision 
Estereoscopica de imagenefe en tiempo real, que permita conservar la coordinacidn "ojos- 
manos" al ser mostradas las imagenes del campo quinirgico en sus distlntas variedade^ o 
de Ios estudios de imagen del paciente, por medio de un dispositivo (fe fijacion cefalica 
que muestra las imagenes frente a Ios ojos del cirujano. 

E§ todavfa un objeto mas de la presente invencjon, proveer uri sistema de 
visidn estereoscopica de imagenes en tiempo real, que sea aplic^ble a Ios sistemas de 
cirugia estereotsictica con y sin marco y a todo sistema de procesamiento de imagenes 
impresas o imagenes de video, que puedan ser tanto estaticas como en movimiento, 
pudiendo ser mostradas en cualquier tipo de pantalla o superficie impresa, tanto cun/a 
como plana. 

E3 tod€ivi'a otro objetp masde .ia presente InvenciPn, proveer un sistema de 
vision estereosc6pica de imfigenes en tiempo real, que permita lograr un efecto de visi6n 
estereosc6pica invirfiendo las imdgenes de izquierda 9 dereCha. 
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Es un objeto adicional^ de la presente invenci6n, proveer un sistema de 
visiorr estereoscopica de imagenes en tiempo real, tjue permita obtener el efecto de 
vlsi6n tridimensional si se utiliza una superficie reflejante opaca, preferenterriente un 
espejo, o si se usa una superficie reflejante no opaca, preferentemente un vidrio 
transparente o discretamente opaclficado, qge tarpbipn permltei dt)servar I9 imager> 
contralateral, siendo posibte observar las dos imSgenes simultaneamente tort los dos 
ojos al dirigir Ja mirada conjugada en sentldo lateral y no 90IQ observando una Imagen 
con cada ojo. 

BREVE DESCRIPCION PE LAS-F4GURAS 

Los aspectos nov6dosos que se eonsideran caracteristicos de la pre3ente 
invencion, se estableceran con particuiaridad en 1^6 reivindicaclones anexas. Sin 
embargo, la operaci6n, conjuntamente con otros objetos y ventajas de la misma^ se 
comprender^ mejor en la sigulente descripq6n detallada de una modalidad especifica. 
cuando se lea en relaci6n con los dibujo3 anexos, en los cuales: 

La figura 1 muestra un diggrama de bloques de un sistema d^ visi6n 
estereoscopica de imagenes en tiempo real, en donde se muestra la secuencia de 
operacl6n parg una primer© modalidad preferida de la presente invencion. 

La figura 2 muestra un diagrama de bloques de un sistema de vision 
estereoscopica de imagenes en tiempo real, en donde se muestra la secuencia de 
operacion para una segunda modalidad preferida de la presente invencibn. 

La ftgura 3 es una vista en corte Ipngitudinal de una modalidad preferida de 
un n\e(f \Q de duplicacion e inversi6n de imagenes de constmido de conformidad con los 
principios de la presente invencion. 

La figura 4 es una vista en pef spectiva de I6s elementos fundamentale? de 
Ips medios de visualizaciort tridimensional. 

La figura 5 es un diagrama esquem&tico de los angulos da Incidencia 
visual de un observador que se coloca frente a \6s medios de visugltzacior^ tridimensional 
de la figuca 4. 

La figura 6 es una vista cri perspective del sistema de los medi<?s de 
visualizacioa tridimensional de la figura 4 montado sobre un medio d? sujecion cefalicb. 

nFSCRIPCION DETALLftPA 

Se hg encontrado que mediant^ la corrlbinacidn de diversc&s disposltivos es 
posible obtener un sistema de vision estereo^c6pica de imagenes en tiepipo real que 
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muestre qna imagen real obtenida a pdrtir de medios de cs(ptac|6n de imagenes en el 
momento que estas se generan, como pueden ser qSmaras de video; endoscopios en s^us 
distintasi variedades, microscopio quirOrgico, Q^maras fotograficia^ o cualqui^r otro 
sistema de bbtencion de imagenes de \ddeQ o impresas, en tiempo real con un efecto de 
vision tridimensional sencillo y muy eficiente que permite al observador el realizar 
rnovlmientos finos y preclsos, con una adecuada percepcidfi de volumen, distan^ia y 
profundidad. 

Hadendo referenda en forma particular ar los dibujps anexos, y m$$ 
especfficament^ a la figura 1 de io$ mismos, en dsta se muestra un dlagrama de bloques 
de una modalidad preferida del sistema de visi6n estere6sc6plca de Imdgenes en tiempo 
real de la presente invencii^n, representando desde la obtencidq de las imagenes hasta 
llegar 6stas a los ojos del obseryador. 

Cpmo se puede observar en la figura 1, el sistema de vision 
estereoscppica de imagenes en tiempo real comprende medios de captacion de 
imagenes 1 para logrqr captar por lo menos una imagen original 2 ya sea con o .sin 
movimifento; medios de dupllcacion ^ inversion de imagenes 3, los cuales generan dos 
imagenes a partir de la imagen Original 2, una imagen duplicada 4 y una imagen inverti^a 
a manera de "e^pejo" 5, simviltaneamente; medios de conversion de imagenes en sef)ales 
digit^les y/o ^naUgicas 6 y 7, que reciben la imagen duplicada 4 y la Imagen invertida ^ y 
las convi^rten en una serial de imagen duplicada 8 y una senal de imagen invertida 9, 
respect! vamente; y, medios de visuallzaci6n tridimensional 10, que reciben las senales de 
imagen duplicada 8 e invertida 9 para lograr la visualizaci6n tridimensional de ja imagen 
original 2 medlante la comblnaci6n de las imagenes duplicada 4 e invertjd^ 5. 

En la figura 2 se muestra up diagrama de bloques de una segunda 
modalldad del sistema de visl6n estereoscopiea de imagenes en tiempo real de. la 
presents ihvencidn, en donde se muestra una secuencia de operacion opcional 
representando desde la ot;>tenci6n de las imagenes hasta. llegar estas a los ojos (del 
observador. En la modalidad qu$ se describe, el sistema esta formado ppr medios d^ 
captacion de Imagenes 1 para lograr paptar por lo menos una imagen original 2 ya hea 
con o sin movimiento; medios de <X3nversidn de Imigenes en senales digitales y/o 
analdgicas6 que convierten ta imagen original 2 en una senal de imagen original digi^l 
y/o analogica 11; medios de duplicacion e irtversi6n de im^igenes 3 que reciben la senal 
de imagen original 1 1 para ddplic^ria mediante un elemerito de duplicacion de senates 
digitales y convierten por lo menos una de (as senales duplicadas en una serial 
correspondiente a una imagen invertida a manera de- esfpejo de la imagen original 2 
mediante un elemento de inversion de sefiales de imaperi, de manera que se obtienen 
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una senal de Imagen duplicada 8 y una senal de imagen invertida 9; y, medios de 
visualizacion tridirrtensional 10. que redben las senates de imagen cjuplicada 8 e invertida 
9 para lograr la vjsualjzadon tridimensional de la imagen original 2 mediante la 
CQmbinaddn de una imagen duplicada obtenida a partir de la senal 8 y una Imogen, 
invertida obtenida a partir de la senal 9. 

En una modalidad pneferida; Ids medios de capteid6n de irndgenes 
selecdqnan entre aptos o eventos que ocurren en vivo; cdmaras de video, micro^cdpiDs 
quirurgiws, cSmaras fotogr^ficas, endoscopfo§. en sus distlntas variedad^s, 
preferent^mente neuroendoscoplos, endoscopios, toracoscopios, laparoscopios, 
pelviscopios, artroscopios, endoscopios tridimensionales (£-3D>, o cualquler otro sistf ma 
de Qbtenpi6n de Im^genes de video y/o impresas. 

Por lo que se refiere a los medios de duplicaci6n e inversion de imagenes 
del si^tema de la presente invendon, en la figura 3 se muestra una vista en corte 
longitudinal de una modalidad preferida de un medio d© duplicadon e inversion ,de 
imdg^nes 3 preferida que comprende una superfide r^flejante translucida. 12, 
preferiblernente planq, sobre la cual incide directamente la imagen original 2, la cual, por 
el efecto translucido de la superfide 12, pasa a traves de la misma en la direqdon del eje 
central longitudinal de un primer conducto hermeticade imagenes 13; preferiblemente.de 
secci6n circular, con lo que se genera la imggen duplicada 4, al mismo tiempo que por el 
efecto reflej?inte de la superfine 12, la imagen original se refleja sobre dicha superficies, 
reflejo que se dirige hada el eje Central longitudinal de un segundo condupto +iermetico 
de imagenes 14, pr^feriblemente de seccion drcular, con lo que se genera la imagen 
invertida 5 que corresponde a una imagen irivertida a manera de espejo de I9 imagen 
original 2. 

En una modalidad espeeifica en que 1^ imagen original 2 es mpy pequena. 
como puede ser la imagen que se genera de instrumentos como el endoscoplo, el primer 
y segundo conductps hermelico? de im^igenes 13 y 14 I'ncluyen por lo menos sen?^os 
prirrteros lentes de enfoque y rfiagnlficacion de imagen 15 alineados al eje central 
longitudinal de cada conducto. Preferiblementer el prirtiero y segundo conductos 
herm6ticos de Imfigenes 13 y l4 incluyen ademas sendos segundos lenteS de enfoque y 
magnificacrdn de Imagen t6 alineados con los lentes 15. 

En Qtra mbdalidad especifica de los medios de duplicadon e inversibn de 
Im^igenes 3 que se describen, cada conducto herm§tico induye en su Oxtremo opuesto. a 
la imagen un elemento de adaptacion 17, que permits el acoplgmi^nto de los medios de 
conversi6n de imageries en senates. digitales yfo analdgicas 8 y 7. 
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Por lo que se refiere a los medios de visualizacipn tridimensbnai 10, la 
figura 4 presdnta una vista en perspectlva de los el^mentos fundamentales de dichos 
medios, los cuales comprenden preferlblemente una superfici^ reflejante 20 con una orilla 
ubicada exactamente entre unos primero y segundo elementos de proyeccion de imagen 
5 18 y 19, respectlvamente, teniendo la orilla opuesta libre, dichos elementos de proyeccipn 
de imagen permiti^ndo la visualizacion en el primer elemento de proyeccidn de imagen 
18 de una imagen duplicada 4 obtenida a partir de la serial de-imqgen dupllcaqla 8 y la 
visuali2:acidn en el segqndo elemento de pioyecci6n de imagen 19 de una imagen 
invertida 5 obtenida a partir de la serial de imagen invertida 9. 

10 En una modalidad preferida, la superficie reflejaMe se coloca de manera 

colnj::rdente con la brsectriz del dnglulo que fbmian los elementos de proyeccidn de 
imagen 18 y 19, el cual preferlblemente es de 180**, dicha superficie reflejante 
selecclonSndose entre superficies reflejantes opacas y superficies reflejantes 
translucidas. m^s prefepblemente seleccionandose entre esp^jos, vidrios, lamrnas 

15 polim^ricas y vidrios o laminas polimeritas opacificadas. 

Ahora bien, para entender el funcionamiento de los medios de 
visualizacidn tridimensional de la presente invenci6n, en la figura S se presents un 
diagrama esquematico de los Sngulos de incidencia >^sual de un observador quQ se 
coloca frente a los medios de vjsualizaci6n"b1dimensiondl 10 de la figura 4, en dondexse 

20 puede constatar que el observador puede ver con un ojo 21 la imagen duplicada 4, 
mientras que con el ojo cohtrario 22 observa al mismo tiempo el reflejo de la imagen 
invertida 5 en la superficie reflejante 20, dicho reflejo correspondiendo a la imagen 
original 2 pero cori un angulo de incidencia visual distlnto a la imagen duplicada 4. En>la 
modalidad en que la superficie reflejante una superficie reflejante translucida, el 

25 observador puede ver con el ojo 22 tambi^n la imagen duplicada 4, lo - pual 
sorprendentemente incrementa la sensacion tridimensional. 

FInalmente, la figura 6 muestra una vista en perspectlva del sistema de -los 
medios de visualizacidn tridimensional 10 de la figura 4 montado sobre un medio de 
sujeeidn cefallcb 23, que le presenta al observador las imagenes 4 y 5 cercanas a Iqs 

30 ojos, y en donde sd observa la ^superficie reflejante 20, la imagen invertida 5, y la imagen 
duplicada 4, mostradas en los elementos de proyeccidn de imdgenes 18 y 19 montadps 
sobre un soporte 24 el cual ademas de soportar a dichos elementos de proyeccidn, es 
sujetado por el elemento de 9ujecidn cefalico 23 que ademas permitir que el usuario 
mueva libremente su cabeza sin p^rder la sensacidn tridimensional, permlte conservar la 

35 relacidn "ojos-manos" y observer las imagenes cdmodamente por largos periodo^ de 
^iempo. 



wo 03/100501 



PCT/MX02/00047 



10 

En una rfiodalidad preferida la superficie reflejante career de angulo? 
agudos en los extremos Cercano$ ^1 observador y contiene una proteccion alrededor de 
su$ bordes para dar una mayor seguridad, durabilidad y pr'oteccion al misrrto. 

Bn otra modalidad preferida fa superficie reflejante se fabrica de un 
material rejsistent^ al impacto, seleccion^da entre una superficie curva, biseiade^ o 
ambas, y prefer^dntemente lisja aunque se puede utilizar una superficie reflejante rugosa 
pai^a lograr el mlsmo ef^cto. 

De conformidad coh lo anteriorrnente descrito, se podrd observer que el 
sistema de visidn estereosc6pica de imdgenes en tiempo real, ha sido Ideado para la 
vi$ualte:aGldn tridimensional sencilla y efectiva de imagen0s el^ cua( puede sei^ utiliza(lo 
para dbservar cualqgier tipo de imagen^s con fipes distintos a los medicos e industrials 
y sera evklente para cualquier expert© en la materia que las modalidades para el sistema 
de vision e$tereosc6pic^ de imagenes en tiempd real descrito anteriorrnente e ilu$trado 
en los dibujos que se acoiDpanarti son unicamente Hustrativas mas no limitativas da la 
presente invencion, ya que son posibles numerosos cambios de consideracion en sus 
detallQs sin apartarse del alcance de la invenci6n. 

ACin cuando se ha ilustrado y descrito una modalidad especifica de la 
invenci6n, debe hacerse hincapie en que son posibles numercsfsas modificaciones a la 
misma, como pueden ser superficies reflej^ntes de diversos tipos de materiales, 
diferentes angulos para los elementos de proyeccion de imagenes, o bien, diferentes 
adaptaciohes para los medios de visualizacidn tridimensional. Por lo tanfo, la presente 
invenci6n no deberd considerarse cOmo restringida excepto por lo que exija la tecpica 
anterior y por el alcanc^ de las reivindicaciones anexas. 
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NOVEDAD DE LA INVENCION 
REIVINDICACIOMES 

1. Un sistema de vision estereosc60ica de imagene^ en tiempo real 
caracterfeaflio porque comprende medios de- ca(>tacj6n de- imagenes (1); para lograr 
captar por lo menos una imagen original (2) ya sea con o sin movimienlo; medjos de 
dupljcaclj6n e inver^i6n de imSg^nes (3) en combinaci6n con medios de conversion de 
imSgenes en seffales digltales y/o ^naldgicas, que por su efecto comblnado generan 
simultdheam&nte una imagen duptioad^ (4) junto con una imagen. invertida a manera^de 
esp'ejo (5), y/o una sqnal de imagen duplicada (8) junto con una seflal de Imagen invertida 
(9) que conresponden resp^ctivamente a dichas imagenes dupiic£^da e invertida (4 y 5X y, 
medios de visualizacioh tridimensional (10) que reciben las set^ales de imagen duplicada 
(8) e invertida (9) para lograF la visuallzgcibn tridimensional de la imagen original (2) 
mediante la Combinaci^dn de las imSgenes duplicada (4) 6 invertida (5). 

2. El sistema de vision estereoscc^pica de imagenes en tiempo real cjle 
conformidad con la reivindiqacidn 1, caracterizado ademas porque los mqdios d6 
dupticacion de imagenes generdn la imagen duplicada (4) y la imagen invertida (^), 
dichas imagenes siendQ recibidas por los medios de conversion de imagenes en senales 
digitate^ y/o anaiogicas (6 y 7) para convertirias respectivamente en ia senal de Imogen 
duplicada (8) y la seflal de imagen invertida (9). 

3. ^1 sj3tema de vision estereoscdpica de imdgene& en tiempo real, .da 
conformidad con la reivindicacldn 1, caracterizado ademas porque ios medios de 
conversion de imagenes en senales digltales y/o analdgicas (6) convierten la imag^en 
original (2) en una sen^l de imagen original digital y/o analogica (1 1) que es recibida por 
los medios de duplicacion de inversion de imagenes (3) para dupllcaria mediant^ un 
elemento de duplicacion de senales digitales y cbnvierten por lo menos un^ de las 
sefiales duplicadas en una senal correspondiente a una imagen invertida a manera 
espejo d^ la imagen original (2) mediante un elemento de inversion de sefiales de 
imagen, de manera qu& se obtienen las senales ^e Imagen duplicada (8) e invertida (9), 

4. El sistema de visidn estereoscopica de imigenes en tiempo real, de 
conformidad con la reivindicdcidn 1, caracterizado ademds porque tos medios de 
captacion de imdgene? se seleccionan Qntre ados o ev^ntos que ocurren en vivo, 
camaras de videOi microseopips quirurglcos, c^maras fotogr^ficas, endoscdpio$ en s^ms 
distintas variedades, o cualquier otro sistema de obtencidn ^ imagidnes del video y/o 
impresas. 
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5. ^1 sist^ma dd visidn estereoscopica de imagenes 6n tiempo real, de 
conformidad con la reivlndicacj6n 4, earacterizado ademas porque los endoscopios ?e 
^eleccion^n entre neuroendoscopios, endos.eoplos, toraqoscopios, laparoscopios, 
pelviacopioSi artroscopips y endoscopio3 tridimensionales (E-3D)v 

6. El sistema d0 vision estereoscopica de imagenes tiempo real, de 
conformidad con la reivindicacidrr 2, earacterizado qdem^s porque los me(;iios 
duplicacfdn e inversldn de Im^enes oomprenden und superficie reflejante translucida 
(12), sobre la- GuaMnclde directainente la imdgen original (2), la cual, por el^ efeqto 
translucido d^ \a supdrficle reflejante transiCiclc|p (12), pasa a trpvds de misma en la 
direccidn del eje central longitudinal de un primer conducta herrndtico de imageries (t^). 
cdn lo. que genera la imagen duplicada (4), al mismo tiempo que por el efecto 
reflejante de la superficie reflejante translucida (12), La imagen originai (2) se refleja sok^re 
dicha superficie, reflejo que se dirige liaqia el eje Central longitudinal de un segurido 
conductQ h6rm§tico de ira^en^s (14), con lo que se genera la imag0n Invertida (5)*que 
corresponde si una imagen invertida a manera de espejo d6 la imagen original (2). 

7. El sistema de Vision estereoseopica de imagenes en tiempo real, de 
conformidad con 1^ reivindicacion 6, cgracterizado ademas porque la superfigie reflejante 
translucida (12) es plana. 

8. El sistema de visi6n estereoseopica de imagenes en tiemplp real, <Je 
conformidad con la reivindlcacidn 6, caracterizaido ademas porque el primero y segundo 
conductos hermStlcos de im6genea{13 y 14) son de §^cci6n preferiblemente circular. . 

9. . El sistema de visidn estereoseopica de imdgenes en tiempo real, de 
.confonmidad c6n la reivindicaciOn 6, earacterizado adi^m^s porque el primero y segurido 
conductos hermeticos de imagenes (13 y 14) incluyen poc lo menOs sendos primeros 
lehtes de enfoque y magnific3cidn de imagen (15) alineados al eje central longitudinal de 
c^da Qonducfo. 

10. El sistema de vision estereoseopica de imdgenes en tiempo real, ^e 
confonmidad 0on la reivindlcacidn 9, earacterizado ademds pbrque el primero y segundo 
x;onductos hermeticos de imagenes (13 y 14) incluyen adem^ds sendos segundos tenths 
de enfoque y magriificaadn de imagen (1$) alineados con los primeros lentes de enfoque 
y magnificacidn imagen^(15). 

11. El sistema de~visi6n estereoseopica de imagenes en tiempo real, <|ie 
conformidad con la reivindlcacidn 6, earacterizado ademas porque cada conducto 
hermetico ineluye en su extreme opuesto a la imsigen un el^mento de adaptacidn (ip, 
que permite el acopl^miento de los medios de conversion de im^g^nes en senates 
digltales y/o analogic^s (6 y7). 
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12. m sistema de vision estereoscdpica de Imdgenes en tiempo real, de 
conform Wad con la reivindicaci6n 1, caracterizado ademas porque los medios de 
visualizad6n tridimensional (10) comprenden una superfic/e reflejante (30) gon una oFjlla 
ulaicada exactamepte entre unos primero y segundo elementos de proyeccion de imagen 
(18 y 19), teniendo la orilla opuesta libre, dictios elementos de proyeccion de imaqen 
permitiendo la visualizacion en el primer elemento de proyeccion de imagen (18) de una 
imagen duplipada (4) obtenida a partir de la senal de imagen dupllcada (8) y Ja 
visualizacion en el segundo elemento de proy^ccidn de imagen (19) de una imagen 
invertida (5) obtenida a partir de la senal de imagen invertida (9). 

13. El sistema de visidn estereosc6pica de imdgenes en tiempo real, de 
conformldad con la refvindi'cacfdn 12, caracterizado ademds porque la superffc^ie 
reflejante (20) s'e coloca de manera coincidente con la bisectriz del angulo que fbrman los 
primero y segundo elementos de proyeccion de imagen (18 y 19). 

14. El sistema de vision esterfeoscdpica de imagines en tiempo real, de 
conformldad con la reivindicacion 13, caracterizado ademas porque fa superficjie 
reflejante (2d) se selecciona entre superficies reflej^ntes opacas y superficies reflejantes 
translij(j:i.das. 

15. El sistema de visidn ^stereoseoplea de lmitgenes en tiempo real, ^de 
conformldad con la reivindicacion 14, caracterizado ademds porque la superficie 
reflejante (20) se selecciona entre. espejos, vidrios, Idminas polimericas y vidrios, o 
l^minas polimericas opacjficadas y e( ^ngulo que forman los primero y segundo 
elementos de proyeccidn de imagen (18 y 19) es de 180*. 

16. El sistema de vision estereoscopica de imagenes en tiempo real, de 
cohformidad con la reivindicacion 12, caracterizado ademas porque un observador 
colocado frente a los medios de visualizacion tridimensional (10) puede ver con un pjo 
(21) la imagen duplicada (4), mientras que con el ojo contrario (22) observa al mismo 
tiempo el reflejo de la imagen invertida (5) en la superficie reflejante (20), dicho reflejd 
correspondiendo a la imagen original (2) pero con un dngulo de incidencia visual dt^tinto 
a la imagen duplicada (4). 

17. El sistema de vision estereoscdpica de imdgenes en tiempo real, <;le 
conformldad cpn la reivindicacidn 14, caracterizado ademds porque ia superficie 
reflejante es una superficie reflejante traslucida; 

18. El sistema de vision estere6sc6pica de imagenes en tiempo real, de 
conforpnidad con la reivindicacion 12, caracterizado ademas porque los medios de 
visualizacion tridimensional (10) se montan sobre un medio de sujedon cefalico (23), que 
le presenta al observador las imagenes duplicada e invertida (4 y 5) Cerc^nas a los ojos, 
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en donde dichas imSgenes se muestran en los primero y segundo etementos de 
proyecci6n de imagenes (18 y 19). que a su vez est^n montados sobre un soporte (24)} el 
cual adem^s de soportar 9 dichos ^lementos de proyeccion es sujetado por el elemento 
de sujecWn cefSlleo (23) que ademas de p^rmitiF qu6 el usuafio mueva libremente .^u 
cabeza sin perder la sensacidn tridimensional, pemiite conservar la relacion "ojos-manos^ 
y observer las im^gene^ c6modamente pqr largos perfodos de tiempo. 

19. El sistema de visidn estereoscdpica de imSgenes ^n tiempo real, de 
eonfonmldad con la relvlndicaci6n 18, caracterlCTdo adenids porque la superflqie 
reflejante carece de dngulos agudos enr los extremod cerqanos al observador y coritiene 
una pfoteccldn alrededor de sus borde? para dar ung mayor segurjdad, duobilid€|d y 
prot0Cci6n al mismo. 

20. El sistema de visi6n estereoscopica d^ imagenes en tiempp real, .de 
conformidad con la reivindicacion 12, caracteri2:ado ademas porque la superficie 
reflejante se fabrica de un materiaJ resistente a) impacto, seleccionada entre u^a 
Superficie curve, biselada o ambas, y preferentemento lisa aunque se puede utilizar und 
superficie reflejante rugose para lograr mlsmo efeeto. 
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2 Febrero 1999 (1999-02-02) 
e1 documento completo 


1-11, 

18-20 


A 


EP 0 667 547 A (WOLF GMBH RICHARD) 

16 Agosto 1995 (1995-08-16) 

columna 1, ITnea 33 -columna 2, ITnea 23; 

rei vindicaciones 


1,4-10 . 


A 


US 5 720 706 A (GOTO MASAHITO ET AL) 
24 Febrero 1998 (1998-02-24) 
el documento completo 


1,4-10 


A 


WO 97 42539 A (IMAGE QUEST LIMITED ;PARKS 
CHRISTOPHER PETER (GB) ; PARKS PETER DEN) 
13 Noviembre 1997 (1997-11-13) 
resumen; figuras 

-/- 
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Y En la contin uad6n del Recuadro C se retacronan 
documentos adicionales ^^^^ 



0 



Vdase el Anexo de la famllia de patentes. 



* Categon'as especfales de documentos citados: 

"A" documento que deflne el estado general de la tdcnica, no 

constderado como particularmente pertinente 
"E'* documento anterior, publlcado ya sea en la feciia de presen- 

tacion Intemaclonal o con posterlordad a la misma 
"L" documento que puede plantear dudas sobre reivlndlcaci6n(es) 

de priorldad o que se dta para determlnar la fecha de 

publicaclon de otra cita o por una razdn especial (como la especitlcaoa) 
"O" documento que se reflere a una divulgacI6n oral, a un em- 

pleo, a una exposlcl6n o a cualquier otro tlpo de medio 
"P- documento publlcado antes de la fecha do presentacljn lnternad6nal, 



T" documento ulterior publlcado con postertoridad a la fecha de 

presentati6n fntemadonal o de pnoridad y que no esta en confiicto 
con la solicitud, pero que se dta para comprender el principlo o la 
teorfa que constituye la base de la invenddn 

"X" documento de particular Importancia; la Invencion reivindlcada 

no puede considerarse nueva o no puede conslderarse que ImpHque 
actividad InvenlSva cuando se consldera el documento aisladamenie 

"Y" documento de especial Importancia; no puede considerarse que la 
lnvencI6n reinvlndicada Implique actividad Inventiva cuando el 
documento este comblnado con otro u otros documentos, cuya 
comblnad6n sea evldente para un experto en la materia 

'*&" documento que forma parte de la mIsma famllia de patentes 



Fecha en la que se ha concluldo efectlvamenle la bCisqueda Internacional 

22 Octubre 2002 


Fecha de expedidon del presente informe de bOsqueda Intemadonal 

1 3. 11. 2002 


Nombre y direccWn postal de la Administracl6n encargada de la bOsqueda 
intemadonal European Patent Office, P.B. 681 B PatenHaan 2 

NL - 2280 HV Rijswijk 

Tel. (+31-70) 340-2040, Tx. 31 651 epo nl. 

Fax: (+31-70) 340-3016 


Funcionario autorlzado 

CARDENAS VILLAR, A 



Formulario PCT/IS A/210 (segunda ho)a) (Juflo de 1992) 
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INFORME DE BUSQUEDA INTERNACIONAL 



SolV«..0d Internaclonal N' 

PCT/MX 02/00047 



a(oontinuacI6n} DOCUMENTOS CONSIDERADOS PERTIN ENTES 



Categorfa** I tdentlficaddn de los documentos dtados. con indicaddn. cuando se adecuado, da los pasajes pertlnentes 



N" de las reivlndicadones 
pertlnentes 



EP 1 156 355 A (BENNEJEAN JACQUES) 
21 Noviembre 2001 (2001-11-21) 
resumen; figuras 

DE 195 03 575 A (ZEISS CARL FA) 
28 Septiembre 1995 (1995-09-28) 
reivlndicaciSn 1; figura 1 
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1.4.5 



Formulario PCT/tSA«lO <conllnuacI6n de tesegunda hola) (Julio de 1992) 



pagina 2 de 



2 



INFORME DE BUSQUEDA INTERNACiONAL 

Infbrmacldn sobre mlembros de la famina de patentes 



Soi^wJlnternacional N* 

PCT/MX 02/00G47 



Documento de patente.cltack) 
en el informe de bOsqueda 


Fecha de 
pub)]caci6n 


Miembro(s) de la 
famllia de patentes 


Fecha de 
publlcacl6n 


US 5867210 


A 


02-02-1999 


NINGUNO 




CD nAA7R/L7 


A 


15-08-1995 


DE 


9402336 Ul 


31-03-1994 






DE 


59503100 Dl 


17-09-1998 








EP 


0667547 A2 


16-08-1995 








JP 


3012164 B2 










JP 


7230045 A 


29-08-1995 








US 


5527263 A 


18-06-1996 


us 5720706 


A 


24-02-1998 


JP 
US 


6059199 A 
5588948 A 


04-03-1994 
31-12-1996 



WO 


9742539 A 


13- 


•11- 


•1997 


GB 


2312966 A 


12-11-1997 








AU 


2706897 A 


26-11-1997 












EP 


0897548 Al 


24-02-1999 












WO 


9742539 Al 


13-11-1997 












JP 


2000509837 T 


02-08-2000 


EP 


1156355 A 


21- 


■11- 


•2001 


FR 


2809192 Al 


23-11-2001 








EP 


1156355 Al 


21-11-2001 


DE 


19503575 A 


28- 


•09- 


•1995 


DE 


19503575 Al 


28-09-1995 








CH 


689653 A5 


30-07-1999 












DE 


29500221 Ul 


09-03-1995 












JP 


8043740 A 


16-02-1996 












US 


5589977 A 


31-12-1996 



Formutario PCT/ISA/210 {anexo dofamlla de patentes) QMo de 1992) 



